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ABSTRACT : 

The invention relates to a device for measuring the angular 
position between two members which can move with respect to each 
other . 

This measurement device comprises: a first metal index 40, 
supported by the core 40A of a coil 40B and associated with a first 
member; a second metal index 5 supported by the core 5A of a second 
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coil 5B and associated with a second member; a magnetisation means 7 
driven in a periodic motion during which it passes, with 
substantially constant speed, in front of the first and second 
indices 40, 5 in order to induce first and second signals, output 
from the first and second coils 40B, 5B respectively; a processing 
circuit receiving the first and second signals, and measuring the 
time elapsed between the emission of the signals in order to 
calculate the value of the angular offset t alpha between the 
members . 

The invention finds its application in all types of industry. 
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Dispositif de mesure de fa position 



entre deux organes mobnes fun par rapport a fautre. 



@ L-nvention concerne un cfispositif de mesure de la po»- 
twn anguteire entre deux organes mobOes run par rapport a 



fautra 

Ce dispositif de mesure comprend : un premier index metal- 
Bque 40, supporte par te noyau 4QA (Tune bobine 408 et 
assotie a un premier organe; un second index metaffique 5 
supportee.par te noyau 5A d"une seconds bobine 5B et 
assoctee a un second organe; un moyen aimantatfon 7 anime 
cTun mouvement penotfique au cours duquel B passe, a vftesse 

<sensiblement constanta devant tes premier et second index 
4a 5 pour induhe des premier et second signaux. en sortie 
I des premiere et seconds bobines 40B, 58 respecttement; un 
circuit de traitement recevant tes premier et second signaux. et 
mesurant la temps s'ecoulant entre remission de ces signaux 
W pour calcuter la vateur de recart anguteire entre tes organes. 
Llnvention trouve application dans tout type dlndustria 
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La prSsente invention concerne un capteur de 
position et a notamment pour objet un dispositif de 
mesure de la position angulaire entre deux organes 
mobiles l'un par rapport a 1' autre. 

On connait d&jk des dispositifs de mesure 
permettant de determiner la position angulaire entre deux 
organes mobiles en rotation l'un par rapport k 1' autre. 
Ces dispositifs utilisent genSralement des codeurs 
optiques absolus ou des potentiomStres. Mais de tels 
appareils prSsentent des inconvSnients, en particulier 
leur compl exit6 et coQt de fabrication, et leur faible 
fiabilitS. 

L 1 invention vise k rem£dler aux inconv6nients 
de l'art antSrieur : elle a pour objet un dispositif de 
mesure de la position angulaire entre deux organes 
mobiles en rotation l'un par rapport k 1» autre, qui solt 
flable et peu cofiteux. 

Pour ce faire, ce dispositif de mesure de 
position angulaire entre des premier et second organes 
mobiles l'un par rapport k 1 1 autre comprend un premier 
index mStallique, supports par le noyau d»une premidre 
bobine et associ6 audit premier organe, un second index 
mStallique, supports par le noyau d'une seconde bobine et 
associ<§ audit second organe, un moyen d»aimantation anim£ 
d'un mouvement pgrlodique au cours duquel il passe, k 
Vitesse sensiblement constante, devant les premier et 
second index pour induire des premier et second signaux, 
en sortie des premiere et seconde bobines respectivement, 
un circuit de traitement, recevant lesdits premier et 
second signaux, et mesurant le temps s'ecoulant entre 
1' emission des premier et second signaux pour calculer la 
valeur de l'gcart angulaire entre les premier et second 
organes. 
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Selon une caract&rlstlque avantageuse de 
1* invention, le moyen d^mantation est un aimant 
solidaire d'un arbre moteur rotatif dont l'axe est 
coaxial k l'axe de rotation du second index pr6cit£ 
5 confondu k l'axe de rotation du noyau de la seconde 
boblne pr6cit6e. 

L' invention sera mieux comprise, et d'autres 
buts, caract6ristiques, details et avantages de celle-ci 
apparaitront plus clairement au cours de la description 
10 explicative qui va sulvre falte en reference aux desslns 
schematiques annexes donnas unlquement k titre d'exemple 
illustrant plusieurs modes de realisation de 1' invention, 
et dans lesquels : 

- la figure 1 est une vue en coupe d'un 

15 dispositif selon un premier mode de realisation de la 
pr6sente invention ; 

- la figure 2 est une vue en coupe d'un 
dispositif selon un second mode de realisation de la 
pr£sente invention ; 

20 - la figure 3 est une vue en coupe selon un 

troisldme mode de realisation de la- presents invention ; 

- la figure 4 est une vue en coupe selon un 
quatridme mode de realisation ; et 

- la figure 5 est une representation du 

25 dlagramme des temps de slgnaux selon un mode quelconque 
de realisation de la pr6sente invention. 

En se ref6rant tout d'abord k la figure J • : * 
dispositif de mesure de la position angulaire selon la 
presente invention comprend un boltier 1 dans lequel sont 

30 montes un moteur electrique 2, par exemple du type 

continu k rotor bobine, d 1 arbre moteur 6 supportant un 
tambour 3, un premier index metallique 4 situe au 
voisinage de la p§riph§rie dudit tambour 3, et un second 
index 5 situe en dessous dudit tambour, 
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Le premier index 4 comprend une partie 4A 
formant noyau d'une bobine 4B et est monte de fagon fixe 
dans le bottler 1. Le second index 5 comprend une 
premiere partie 5A situee dans le prolongement de l'arbre 
5 moteur 6, formant le noyau d'une bobine 5B, et rotative 
par rapport k un axe coaxial k I 9 axe de l'arbre moteur 6, 
et une seconde partie 5C faisant saillie lateralement k 
ladite premiere partie 5A pour former la partie index 
proprement dite, et situee au volsinage de la peripherie 

10 du tambour 3 pour une rotation concentrique k ce dernier. 
Ce second index 5 est realise rotatif dans le bottler 1 
et relativement au tambour 3 au moyen de roulements 8. 

Le tambour 3 est muni k sa peripherie d'un 
moyen d'aimantation 7, qui peut §tre une barre aimantee 9 

15 rapport&e but le tambour parallelement k l v axe de 

rotation de celui-ci, ou, de manidre pref 6rentielle , une 
partie aimantee du tambour, ce dernier 6tant realise par 
example en plastof errite . Ce mode preferentiel presente 
l'avantage d f 6vlter un equilibrage du tambour 9 celui-ci 

20 etant de density unifbrme. 

Le premier index 4 est relie k un circuit de 
traitement 10 ou micro-calculateur au moyen d'un circuit 
de remise en forme des signaux 9A. De la mSme fagon, le 
second index 5 est relie audit circuit de traitement 10 

25 au moyen d*un circuit de remise en forme des signaux 9B. 
Ainsi, les sorties respectives du circuit de remise en 
forme 9A et 9B repr£sentent des entries respectives 
ind&pendantes du micro-calculateur 10. 

Le deuxieroe mode de realisation repr6sent§ k la 

30 figure 2 diff dre du premier mode en ce que le moteur et 
le tambour portant le moyen aimante ont &t& realises en 
une seule piece repr&sentee en 23. Cette piece 23 est lei 
un rotor en plastoferrlte sur lequel on a aimante les 
pdles du moteur 70 d'une part et un p61e 7 constituant le 

35 moyen aimante d* autre part. Les pdles 70, de preference 
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au nombre de 5 mais dont deux seulement sont visibles sur 
la figure, sont aimantSs sur une hauteur 6gale k environ 
la moitie de la hauteur du rotor 23, le p8le 7 etant 
aimante sur la moitie de la hauteur restante. Le rotor 23 
5 est mis en mouvement par trois bobinages 2A fixes dont 
deux seulement sont visibles sur la figure. Ce mode de 
realisation prSsente I'avantage d 1 augment er la fiabilite 
du dispositif de mesure par la suppression des contacts 
frottants d'un moteur electrique k rotor bobine. 

10 Le troisi&ne mode de realisation represents & 

la figure 3 diffSre des deux premiers modes en ce que le 
premier index 40 est realise mobile dans le. bottler 1 et 
mobile par rapport k l'arbre moteur 6A du moteur 
electrique 2 au moyen de roulements 11. 

15 Ce premier index 40 est compose d'une premidre 

partie 40A formant noyau d f une bobine. 40B et d f une 
seconde partie 40C formant 1* index proprement dit et 
realise saillant latfiralement k ladite premiSre partie 
pour se placer au volsinage de la p§rlph6rie d'un tambour 

20 3A et pour un dSplacement concentrlque k ce dernier. 

Les deux index 40 et 5, sont situSs de part et 
d 1 autre d'un moteur Electrique 2 qui entratne en rotation 
un arbre moteur 6A, respect ivement 6B. Entre ledit moteur 
electrique 2 et chacun des indetf 40, 5 est agenc§ sur 

25 1* arbre moteur 6A, respectivement 6B, et en rotation avec 
lui un tambour 3A, respectivement 3B muni d'un moyen 
d'aimantatlon 7A, respectivement 7B, analogue au moyen 
d^mantation 7 de la figure 2. Le second index mobile en 
rotation 5 est conf orm6 de la mSme f agon que dans les 

30 premiers modes de realisation. 

Le quatrleme mode de realisation represents k 
la figure 4 difffcre du troisieme mode en ce que le moteur 
et l'un des tambours ont ete realises en une seule pidce 
representee en 23A. Cette piSce 23A est analogue k la 

35 pidce 23 de la figure 2 : elle est constituee d«un rotor 
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en plastoferrite sur lequel on a aimantS les pdles 70A du 
moteur d'une part et un p81e 7A const! tuant le moyen 
almante du tambour d 1 autre part. Les pdles 70A, de 
preference au nombre de 5 mais dont deux seulement sont 
5 vlsibles sur la figure, sont aimant§s sur une hauteur 

egale k environ la moiti§ de la hauteur du rotor 23A, le 
p61e 7A 6tant aimantS sur la moitiS de la hauteur 
restante. Le rotor 23A est mis en mouvement par trois 
bobinages 20A fixes dont deux seulement sont vlsibles sur 
10 la figure. 

Le deuxidme tambour 3B ne diffdre pas du 
tambour 3B de la figure 3 sauf par le fait qu'il n'est 
pas mis en rotation par le moteur 2 mais par le rotor 
23A. Ce mode de realisation pr£sente l'avantage, par 
15 rapport k celui de la figure 3, d'augmenter la fiabilite 
du disposltif par la suppression des contacts' f rottants 
d'un moteur electrique k rotor bobin§. 

Dans le dispositif selon la pr6sente invention, 
le second index est tou jours mobile, etant solidaire de 
20 I'organe dont on veut mesurer la deviation angulaire 
mais, le premier index peut Stre fixe ou mobile 
indifferemment. Quand le premier index est fixe, la 
partie formant index 4A et la partie formant noyau sont 
confondues. 

25 En ce qui concerne les index mobiles, les 

parties formant respectivement noyau et index proprement 
dit sont realisees en tme seule pidce. 

La figure 5 montre sch6matiquement les' signaux 
respectifs Bl et B2 en sortie du circuit de remise en 

30 forme des signaux 9A, 9B assocl£s aux premier 4, 40 et 
second index 5. Le signal Bl correspondant au premier 
index 4, 40 est un signal impulsionnel apparaissant k des 
periodes T g . Le signal B2 correspondant au second index 5 
est egalement un signal impulsionnel apparaissant k un 

35 temps t^ aprds I 1 Emission de la premidre impulsion Bl. 
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Le dispbsltif selon la presente invention 
fonctionne de la fag on sulvante : 

le premier Index 4, 40 qui peut 8tre fixe ou 
mobile selon les modes de realisation, est associS k un 
5 premier organe de rSfSrence non represents. Le second 
index mobile 5 est associe k un deuxidme organe, non 
represents 116 k l'appareil dont on veut mesurer la 
deviation angulaire k tout moment lors de sa rotation. 

Le moteur Slectrique 2 entraine directement le 

10 tambour 3 qui porte le moyen d'aimantation k sa 

pSriphSrie. Ainsi, en se refdrant notamment aux figures 1 
et 2 du disposltif de mesure angulaire, le moyen almantS 
est entrain6 en rotation et passe devant le premier index 
4 et devant le second index 5. 

15 Au passage de 1'aimant devant chacun des index, 

une tension est induite aux bornes des bobines ; la 
tension existant dans la premiere boblne 4B est 
transformSe en un signal Slectrique convenable Bl pour 
attaquer une premldre entree du micro-calculateur 10 au 

20 moyen d ! un circuit de remise en forme de signaux 9A ; ce 
signal est considSre comme signal de rSfSrence. La 
tension induite aux bornes de la bobine 5B du deuxidme 
index est egalement transformSe en signal Slectrique B2 
convenable pour attaquer une deuxidme entrSe du micro- 

25 calculateur 10 par un circuit de remise en forme des 
signaux 9B ; ce signal est le signal de deviation 
angulaire. Ces signaux sont du type impulslonnel. 

Dans le cas ou le premier index est fixe, le 
moyen d*aimantation 7 doit effectuer une rotation de 360° 

30 entre deux passages devant ledit index. Ainsi, comme il 

apparait clairement k la figure 5, une impulsion Bl 

apparatt periodiquement k chaque tour complet de 1'aimant 

pendant un laps de temps de periode T . Le signal B2 Smis 

s 

par le second index lors du passage de 1'aimant, apparait 
35 slmultanement ou aprds le premier signal Bl emis. Le 
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temps s»6coulant entre 1 'emission d'un signal Bl et celul 
d'un signal B2 est t ^ » Dans le cas ou les deux signaux 
sont emis simultanement " t ^ est nul ; dans le cas oCi les 
deux signaux sont €mis successivement, t^ est sup§rieur 
S h 0. 

Le circuit de traitement 10 regolt les deux 
signaux &lectriques Bl, B2, me sure l*-e space de temps 
s'ecoulant entre 1" Emission du premier signal Bl et du 
second signal B2, c • est-&-dire t^ , mesure' le temps 
10 s'Scoulant entre deux impulsions successlves Bl associees 
au premier index, c'est-i-dire la pSriode de rotation du 
tambour, soit T Q et selon liquation : 

= 360° x 
T s 

15 calcule la valeur de l^cart angulaire ou encore la 
deviation angulaire du second organe par rapport au 
premier organe, 

Au vu de cecl, 11 apparait clairement que la 
mesure de I'ecart angulaire est independents de la 

20 vitesse de rotation du tambour qui tourne neanmoins k 
Vitesse sensiblement const ante* 

Dans le cas des figures 3 et 4 gH les deux 
index sont mobiles, le premier aimant 7 A passe devaht le 
premier index 40C et un signal impulsionnel est emis ; le 

25 second aimant . 7B passe devant le second index 5C et un' 
signal impulsionnel est ggalement emis. De la m§me fagon 
que dans les dispositifs des modes de realisation 
precedents, les deux signaux sont fournls au circuit de . 
traitement 10 qui peut alors mesurer le temps t^ 

30 s'ecoulant entre 1 1 emission de ces deux signaux et 

calculer la valeur de l»6cart angulaire residant entre le 
premier organe de ref§rence et le second organe. 
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Le dispositlf que. 1*011 vient de dScrire 
pre sent e l'avantage d'etre simple, peu coflteux et 
beaucoup plus f table que les dispositifs connus jusqu'S. 
present, comportant par exemple des codeurs optiques ou 
des potentiomdtres : une d6falllance du dlspositif se 
traduisant par 1 1 absence de l'un des deux slgnaux 
ind£pendants et B 2 » et non par des valeurs erronSes de 
ces slgnaux, toute d6 fail lance est immediatement dStectea 
et localisee par l'utilisateur. 

Bien entendu, l v invention n'est pas limitee aux 
modes de realisation qui viennent d'Stre dScrits. En 
particulier, les premier et second arbres moteurs 6A et 
6B peuvent §tre disposes de fagon perpendiculaire au lieu 
d'etre coaxiaux. 
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REVEHDICATIQNS 

1. Dispositif de mesure de la position 
angulalre entre des premier et second organes mobiles 
l"un par rapport & 1' autre, caract6ris6 en ce qu'il 
comprend : 

un premier index mStallique (4, 40), supports 
par le noyau (4A, 40A) d»une premiere bobine (4B, 40B) et 
associS audit premier organe ; 

un second index mStallique (5) supports par le 
noyau (5A) d'une seconde bobine (5B) et assoclS audit 
second organe ; 

un moyen d'aimantation (7) anim6 d"un mouvement 
periodique au cours duquel il passe, h Vitesse 
sensiblement const ante, devant les premier et second 
index (4, 40 ; 5) pour induire des premier et second 
signaux (B ± ; B 2 ) en sortie des premidre et seconde 
bobines (4B, 40B ; 5B) respect ivement ; 

un circuit de traitement (10) recevant lesdits 
premier et second signaux (B ±9 B 2 ) et mesurant le temps 
(t^ ) s'Scoulant entre l» Emission des premier et second 
signaux (B x , B^) pour calculer la valeur de l*6cart 
angulaire (t^ ) entre les premier et second organes. 

2. Dispositif selon la revendication 1, 
caracterisS en ce que le circuit de traitement pr6cite 
(10) calcule la valeur de I'Scart h partir de la formule: 

^ = ^° x *« ■ 
T S 

ofc 

- ^ est la valeur de l'ecart angulaire pr§cit6; 

- T g est la periode du premier signal (B ± ) ; 

- t^ est le temps s»6coulant entre 1* Emission 
des premier et second signaux. 
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3. Dispositif selon la revendication 1 ou 2, 
caracterisfi en ce qu'au moins le second index (5) precitS 
est rotatif. 

4. Dispositif selon 1'une des revendications 1 
k 3, caract6rls6 en ce que le moyen d 1 aimant at ion (7) est 
un aimant solidaire d»un arbre moteur (6) rotatif dont. 
l f axe est coaxial k I 1 axe de rotation du second index (5) 
prficitS confondu k l'axe de rotation du noyau (5A) de la 
seconde boblne 5B pr6cit6e. 

5. Dispositif selon l 9 une des revendications 1 
k 4, caracterisS en ce que 1' aimant pr6cit§ (7) est situ6 
k la p6riph6rie d'un tambour (3, 23)) fix6 k 1* arbre 
moteur (6) prgcitS et en ce que le second index (5) 
precite est situ6 au voisinage de la p6rlph§rie du 
tambour (3, 23) pour un d£placement concentrique au 
tambour. 

6. Dispositif selon l»une des revendications 1 
k 5, caracteris£ en ce que le moteur (2) de l f arbre est 
intSgrS au tambour (23 ; 23A) precit§. 

7. Dispositif selon la revendication 6, 
caracterls6 en ce que le moteur (2)-comporte des pdles 
aimant6s sur le tambour (3). 

8. Dispositif selon l'une des revendications 1 
a 3, caract§rls§ en ce que le moyen d'aimantatlon (7) 
comprend un premier aimant (7A) solidaire . d'un premier 
arbre moteur (6A) rotatif et passant periodiquement 
devant le premier index (41) precitS, un second aimant 
(7B) solidaire d'un second arbre moteur (6B) rotatif dont 
l'axe est coaxial k l'axe de rotation du second index (5) 
pr§cit6 confondu avec l'axe de rotation du noyau de la 
seconde bobine (5B) et passant devant le second index (5) 
pr6cit6. 

9. Dispositif selon la revendication 8, 
caracterise en ce que les premier et second aimants (7A, 
7B) precites sont situ6s respectivement k la p6riph6rie 
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des premier et second tambours (3A, 3B).fix6s 
respectivement aux premier et second arbres moteur (6A, 
6B) pr£clt§s et en ce que le second index precite (5) est 
situS au voisinage de la p6riph€rie du second tambour 
(3B) pr£cite pour un deplacement concentrique audit 
second tambour (3B). 

10. Dispositif selon la revindication 8 ou 9, 
caract6ris§ en ce que les premier et second arbres moteUr 
(6A, 6B) pr6clt£s sont entralnSs en synchronise par un 
m§me moteur (2). 

11. Dispositif selon l'une des revendications 8 
k 10, car act 6 rise en ce que les premier et second arbres 
moteur (6A, 6B) pr§cit£s sont coaxlaux. 

12. Dispositif selon l'une des revendications 8 
k 10, caract£ris6 en ce que les premier et second arbres 
moteur (6A, 6B) pr§clt€s sont perpendicul aires l'un par 
rapport ^.l'autre. 

13* Dispositif selon lMme des revendications 1 
k 12, caractgrise en ce que le premier index (4) prScitS 
est fixe dans le bottler (1) du dispositif. 

14. Dlsposltif selon l'une des revendications 1 
k 12, caracteris£ en ce que, dans le cas oft le premier 
index (40) pr£cit6 est rotatif, l'axe de rotation dudit 
premier index (40) est coaxial avec son arbre moteur 
assocl6 et est confondu k l'axe de rotation du noyau de 
la premidre bobine (40B) precitSe, et en ce que ledit 
premier index est sltue au voisinage de la peripheric du 
tambour associ€ pour un d&placement concentrique k ce 
dernier, 

15. Dispositif selon l'une des revendications 
precedentes, caracterise en ce que le circuit de 
traitement (10) est un micro-calculateur. 
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16. Dispositif selon la revendication 15, 
caract£ris£ en ce que les premier (Bl) et second slgnaux 
(B2) pr§cit§s constituent respectivement des premiere et 
seconde entrees ind6pendantes du micro-calculateur (10) 
p recite. 

17. Dispositif selon l'une des revendieations 
pr6c§dentes, caractfirisfi en ce que dans le cas d*un index 
mobile, la partie formant index (4C,40C; 5C) et se . 
d§plagant concentriquement au tambour assocl§ et la 
partie formant noyau (4A t 40A; 5A) sont realisSes en une 
seule pldce. 

18. Dispositif selon la revendication 13, 
caract§rise en ce que, dans le cas oil le premier index 
est fixe, la partie formant index (4C) constitue le noyau 
(4A). 

19. Dlspositif selon l'une quelconque des 
revendieations pr6c£dentes, caract§ris6 en ce que le 
moyen d' aimantation (7, 7A, 7B) est const ituS par une 
partie aimantee du tambour (3, 23, 3A, 23A, 3B), qui est 
realist par exemple en plastoferrite. 



